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RINGKASAN 
Sistem kontrol pada mesin pengemas deterjen merupakan suatu komponen 
penting sebagai penggerak otomatis, apabila tidak ada sistem kontrol, sistem 
pengemasan tidak berjalan dengan sempurna, sistem kontrol yang berfungsi 
mengendalikan atau mengatur jeda dan kecepatan proses pengemas dengan 
otomatis sesuai dengan mesin yang telah ditentukan.Tujuan yang ingin dicapai 
dalam perancangan sistem kontrol untuk mendapatkan mesin pengemas plastik 
dengan kapasitas 100 sachet/jam, ukuran 250 gram persachet. 
Metode yang dilakukan adalah dengan merancang sebuah sistem kontrol 
yang dibuat untuk menjalankan mesin pengemas deterjen sistem kontrol 
menggunakan penggerak motor stepper dan heater sebagai pemanas, yang 
disambungkan dengan komponen pendukung lainnya sesuai dengan yang 
dibutuhkan mesin pengemas deterjen. 
Perancangan menghasilkan sistem kontrol yang tepat untuk proses 
pengemas deterjen.Hasil simulasi menunjukkan bahwa performasi kontrol yang 
terbaik dapat dicapai dengan menggunakan kontroler PID pada koefisien parameter 
gain kontroler Kp = -0,017218, Ki = -0,00016314 dan Kd = 0,0090243.Analisa 
stabilitas dan routh hurwitz menunjukkan bahwa sistem kontrol yang dikembangkan 
merupakan sistem yang stabil.Pada Proses Motor stepper untuk menarik plastik 
dengan kecepatan 138 rpm dan heater dapat menempelkan plastik dengan suhu 110oc 
selama pengepresan dengan waktu 2 detik. 
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ABSTRACT 
 The control system on the detergent packaging machine is an important 
component as automatic driving, if there is no control system, the packaging 
system does not run perfectly, the control system that serves to control or regulate 
the pause and speed with an automatic packaging process in accordance with a 
predetermined engine. The goal in designing the control system to obtain plastic 
packaging machine with a capacity of 100 sachets / hour, a 250 gram persachet. 
 The method used is to design a control system that is created to run the 
detergent packaging machine control system using stepper motor and heater as a 
heater, which is connected with the other supporting components required in 
accordance with the packaging machine detergent. 
 The design generates appropriate control systems for detergent 
packaging process. The simulation results show that performasi best control can 
be achieved using the PID controller gain coefficient controller parameters Kp = 
-0.017218, Ki = -0.00016314 and Kd = 0.0090243. Hurwitz and Routh stability 
analysis shows that the control system developed a stable system. In the process of 
stepper motor to pull the plastic at a speed of 138 rpm and heater can plastic stick 
with a temperature of 110oC for pressing with a time of 2 seconds. 
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Simbol Keterangan Satuan 
Nomor 
Persamaan 
m Massa Kg 4.1 
g Gravitasi m/𝑠2 4.1 
W Berat beban N 4.1 
F Gaya N 4.2 
T Torsi N-m 4.3 
α Percepatan sudut rad/s 4.4 
J Momen inersia kg/𝑚2 4.4 
ω Kecepatan putaran rad/s 4.5 
𝐾𝐸  Konstanta tegangan V/rad/s 4.5 
𝐸𝑏  Electromotive force Volt 4.5 
V Tegangan Volt 4.5 
L Induktansi koil H 4.5 
R Hambatan koil Ohm 4.5 
I Arus A 4.5 
T Torsi motor Kg-m 4.8 
𝐾𝑇  Konstanta torsi Nm-m 4.8 
D Gesekan viskos N/m/s 4.9 
F Frekuensi Hz 4.11 
N Jumlah step Step 4.11 
n Kecepatan putaran Rpm 4.11 
𝜔𝑖  Kecepatan putan input rad/s 4.12 
𝜌 Hambatan jenis kuningan Ω mm2/m 4.18 
𝑖 Panjang penampang heater M 4.18 
A Luas penampang pada heater m
2
 4.18 
R Hambatan pada heater Ω 4.18 
P Daya heater Watt 4.19 
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